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0 Precede pour d^tenmlner I'^tat d'occupation d'une portion de vole apte i dtre parcourue par des 
corps de toute nature. 



0 La prdsente invention concerne les proc^dds 
pour determiner I'dtat d'occupation d'une portion.de 
voie (4) apte h etre parcourue par des corps (1) de 
V;.^/ toute nature et illumin^e par une source de lumidre. 

Etant prealablement prias6 que, pour la mise 
en oeuvre du proc^de. il faut que la portion de voie 
4 comporte au moins deux points objets 5, 6 sur une 
^ droite 7 perpendiculaire k la direction 8 de d^place- 
( ) ment des corps, les deux points objets ^tant s^par^s 
par une distance tnf^rfeure k la largeur des corps et 
pr^entant une luminosity diff^rente, le proc^de 
consists ^ former une image 11 de la portion de 
^ voie, k identifier, dans cette image, les points Ima- 
^ ges des deux points objets, et h comparer rtntensite 
lumineuse regue sur les deux points images, une 
^ difference de luminosity non nulle correspondant h 
CO une prSsomption d'absence d'un corps sur la voie, 
(jQ une dif(drence de luminosity sensiblement nulle cor- 
^ respondent h une prysomptlon de la presence d'un 
^ corps sur la voie, 

O APPLICATION, notamment. au comp^e de v^- 
^ hicules sur une .chaussde, de personnes dans un 
III couloir, etc. 
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La pr§sant8 invention concerne l8s proc^d^s 
pour determiner ou controler I'^tat d'occupation 
d*une portion de voie apte & dtre parcourua par 
des corps de touts nature et iliuminie par una 
source de fumi^re naturelle ou artificleile. notam- 
ment pour determiner s*il y a presence ou non d'un 
corps, COS procdd^s trouvant une application parti- 
culi&rement avantageuse, par exemple pour le 
contrdle de I'dtat d'occupation d'une voie par des 
v^NcuIes automobiles, d'un tapis roulant transpor- 
tant des objats comme des bouteilles, botles, etc., 
d'un passage pi^tonnier apte h §tre empruntd par 
des personnes, etc. 

On connalt d^j^ des proc^dds qui permettent 
de controler l*^tat d'occupation d*une voie, par 
exemple la density du trafic automotNle sur une 
voie de drcuiation, notamment ceux qui sont dd- 
crits dans ies Brevets U8-A-3 436 540, US-A-3 840 
848etFR-A-2 523 341. 

Ces proems donnent de bons rdsultats mais 
sont plus particulidrement adapt^s pour (a determi- 
nation de I'^tat d'occupation d'une vole en tenant 
compfe d'un nombre important de parant^tres. Us 
demandent done tous un Investissement important. 

La pr^sente invention a ainsi pour but de me^ 
tre en oeuvre un proc^dd pour determiner I'dtat 
d'occupation d'une portion de vole apte k §tre 
parcourua par des corps de toute nature et illumi- 
n^e par une source de lumi^re, qui puisse §tre irhs 
facilement mis en oeuvre et s'appliquer k de nom* 
breux domaines. 

Plus pr^cisement. la prisente invention a pour 
objet un proc66& pour ddtennniner r^tat d'occupa- 
tion d'une portion de voie apte h §tre parcourua 
par des corps de toute nature et illuminee par une 
source de lumi^re. ladite portion de voie compcr- 
tant au moins deux points objets d^finissant une 
droite sensiblement perpendicutaire k la direction 
de d^piacement desdits corps sur ladite portion de 
voie, Ies deux dits points objets etant s^paris par 
une distance inMrieure k la largeur desdits corps et 
pr^sentant entre eux une difference de luminostte. 
ledit precede etant caract§rise par le fait quil 
consiste : 

k former une Image de ladite portion de vde 
dans un plan situd k un niveau supdrieur k celui du 
point le phis haut de i'un desdits corps aptes k se 
deplacer sur ladite portion de vole. 

k identifier, dans Timage de ladite portion de 
voie. Ies points images des deux dits polints objets, 
et 

k comparer Tintensite lumineusa regue sur Ies 
deux drts points inDagas. une difference de lumlno- 
site non nulle correspondant k une piesomptlon 
d'absenoe d'un corps sur ladite portion de voie. 
une difference de luminosite senstbfement nuile 
correspondant k une presomption de presence 
d'un corps sur ladite portion de voie, entre lesdits 



points objets et points images. 

Selon une autre caracteristtque de la presents 
invention, lldentirication, dans rimage de ladtta 
portion de vote, des images des deux dits points 
5 objets. quand ladite portion de voie comporte deux 
zones de points de luminosite differente et que 
lesdits deux points objets appartiennent respective* 
ment k ces deux dites zones, est obtenue en 
determinant la tigne Image de ladite droite detinie 

10 par Ies deux dits points ot)|ets, k comparer la 
quantite de lumlftre regue par un premier point 
image de cettedite ligne image avec celle regue 
par au moins un deuxi^me point image de cette 
m§me llgne. la distance separant ces deux premier 

IS at deuxi^me points images etant inferieure a la 
largeur de l'in\age dudit corps, et k rSpeter cette 
comparaison autant de fois quil est necessaire 
pour trouver au moins deux points Images presen- 
tant entre eux une difference de luminosite. 

20 Selon une autre caracteristique de la presente 
invention, le precede consiste en outre k comparer, 
dans la ligne image de ladite droite detinie par Ies 
deux dits points objets, la quantite de Iuml6re ro- 
gue par ledit premier point image avec celle rague 

25 par un troisi^me point image, lesdits deuxi&me et 
trois^me points Images encadrant ledit premier 
point image, et k repeter cette comparaison autant 
de fbis qu'il est necessaire pour trouver au moins 
un point-milieu image encadre de deux points ima- 

30 gas et presentant. avec chacun de ces deux points 
images, une difference de luminosite. 

Selon une autre caracteristique de la presente 
invention, le precede consiste k detemnlner pfu- 
sieurs ensembles d'au moins deux points images, 

35 chaque ensemble appartenant k la ligne image 
d'une droite definie par deux points objets et la 
distance separant Ies deux lignes images extrimes 
etant inferieure k la longueur de Timage des corps 
ayant suivant ladite direction de deplacennent, une 

40 longueur mlnimale pour Ies corps aptes k se depla- 
cer sur ladite portion de voie. 

D'autres caracteristiques et avantages de la 
presents invention apparaUront au cours de la des- 
cription suivante donnee en regard des dessins 

46 annexes k titre ilhistratif, mais nuJIement Rmitatif, 
dans lesqu^ : 

La figure 1 represente le schema de principe de 
la mise en oeuvre du procede selon I'invention. 
et 

50 Les figures 2 et 3 representent des diagram mes 
permettant d'explidter le procede selon {'inven- 
tion. 

Pour la mise en oeuvre du procede et son 
explication dans la presents description, fl est sup- 
55 pose qu'un corps 1 parcourt une voie 2, la largeur 
3 du corps etant inferieure. mais tfks proche. de la 
largeur de la voie. Tel peut §tre le cas, par exem- 
ple, d'une voiture automobile empruntant une voie 
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de circulation, une personne marchant dans un 
couloir ou sur un tapis routant, comma dans une 
garo pour aniver sur le quai. ou encore des objets 
comma des bouteiiles ou analogues se transialant 
sur des bandes de distribution. 

11 est en plus suppose que, dans son d^place- 
ment sur la voie 2. le corps 1 emprunte la portion 4 
de cette voie. dont il faut determiner i'^tat d'oc- 
cupation k un instant donnd. Pour la mise en 
oeuvre du proc^^, cette portion de voie 4 com* 
porte au moins deux points obiets 5, 6 - 6, 9 
d^finissant une droite 7 sensiblement perpendf- 
culaire ^ la direction de ddplacement 8 du corps 1 
et pr^sentant entre eux une difference de luminosi- 
ty lorsqu'ils sent illumines par une source de lu- 
midre naturelle ou artificieile. 

Dans la pratique, cette difference de luminositd 
sera bien sQr la plus importante possible. Pour ce 
faire, ou bien la portion de voie 4 comporte naturel- 
lement ces deux points objets 5. 6. ou bien ces 
deux points obiets seront cr66s artificieliement On 
peut par exemple rapporter sur la portion de vole 4 
une bande difinissant dans cette portion de voie 4 
une zone 18 d'une luminosity totalement dffiSrente 
de celle 38 du reste de la portion de voie, par 
exemple une portion de bande blanche sur une 
chauss^e grise ou noire, du meme type que celles 
qui materialisent le bord des routes. La bande 18 
peut par ^mple §tre constitute par une fl^che 
qui, de fagon connue, indique le sens de drculatton 
des corps sur la vole 2 et qui est gdneralement 
disposes au milieu de cette voie. 

En outre, au-dessus de la portion de voie 4 
dont il doit §tre detem)ine V6taX d'occupation, sent 
disposes des moyens permettant de former une 
image 11 de cette portion de vole, et done aussi 
une image 51 du corps 1 lors de son passage sur 
la portion de voie. Ces moyens sent par exemple 
oonstitues par une camera video schematiquement 
iltustree en 29 et comportant un objectif 10 situe 
dans un plan h un niveau superieur k celui du point 
le plus haut par rapport au niveau de la portion de 
voie 4, d'un corps 1 apte k se deplacer sur cette 
portion de voie. La ctble 12 de cette camera, sur 
taquelle est formee rimage 11 de la portion de voie 
4. est constituee, de fagon connue en elle-m€nne, 
d'une matrice comportant une plurallte de points 
ou pixels parfaitement adressts dans le plan de 
cette matrice et pouvant done itre parfaitement lus, 
par exemple au moyen d'un ordinateur progranune 
^ cet effet sans difficulte particuli^re pour un hom- 
me de i'art 

Lorsque la camera 29 fonctionne, las points 
objets 5, 6, 9 donnent respectivement naissance 
aux points images 15, 16. 19 et la quantite de 
lumi^re rogue par ces points images est propor- 
tionnetle k la quantite de lumldre emise par les 
points objets conrespondants. 



Lorsqu'une image 11 de la portion de voie 4 
est fonnee sur la cible 12 de la camera 29. on 
Identifie, dans cette image, les deux points Images 
15. 18 conrespondant aux deux points objets 5, 6. 

5 Selon une caracteristique avantageuse, cette 
identification est obtenue en seieictionnant, dans 
('image 11 de la portion de voie 4 lorsqu'il n'y a 
pas de corps 1 sur cette portion de voie, au moins 
une ligne 17 image d'une drolta 7 detinie par deux 

10 points objets 5. 6. ceci etant facilement obtenu en 
disposant la camera video de fagon que les lignes 
de lecture de la cible soient eiles-m§me3 perpendi- 
culaires k cette direction de deplacement 8 du 
corps 1. 

75 Quand une ligne 17 est seiectionnee. on com- 
pare la quantite de lumidre regue par un point 16 
de cette ligne image avec celle regue par au moins 
un autre point 15 de la m§me ligne. et avantageu- 
sement par deux points 15. 19 i'encadrant et stpa- 

20 res Tun de Tautre d'une distance leg&rement supe- 
rieure k la largeur de la partie 20 de Pimage 11 qui 
presente une luminosity trds differente de celle du 
reste de I'lmage, mais Interieure k la largeur 50 de 
I'imaga 51 du corps sur la cible de la camera. 

25 II suffit de repeter cette comparaison autant de 
fols qu'it est necessaire pour trouver, sur la ligne 
image 17, au moins un pixel 16 encadre de deux 
pixels 15, 19 et ayant une lumtnosHe differente de 
ces pixels. 

30 Bien entendu. dans la fonction premiere de 
cette invention comme mentionnee cl*dessus. il ne 
pounrart dtre determine que deux points images 15, 
16. Cependant, pour amdliorer la precision de la 
detenmination de retat d'occupation de la portion 

35 de voie 4, et notamment eiiminer les objets ayant 
une trop petite largeur 3 detinie suivant les droltes 
perpendlculaires k la direction da deplacement 8 
du corps 1 sur la vote 2. il est avantageux d'en 
determiner trois 15, 16, 19 comme decrit d-des- 

40 sus, parmi lesquels le point-milieu 16 est suscepti- 
bie d'avoir une luminosite tr^s differente de celle 
des deux points i'encadrant 

Toujours pour ameiiorer la predsion de la de- 
termination de t'etat d'occupation de la portion de 

46 vde 4. mais dans ce cas pour eOminer les objets 
de trop petite dimension en longueur 30 definie 
suivant fa direction de deplacement 8 des corps 1, 
II est avantageux de determiner pfusieurs ensem- 
bles de trois points images sur des lignes Images 

50 17. 21. 22, la distance separant les deux lignes 
images extremes 17. 22 utiilsees etant par exemple 
leg^rement Inferieure k la longueur 52 de I'lmage 
51. sur la dble 12, des corps ayant» suivant la 
direction de deplacement. una longueur minbnale 

55 pour les corps 1 aptes k se deplacer sur la portion 
de voie 4. 

Quand les points images ont ete identifies, ce 
qui est tres fadle par une programmation adaptee 
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de I'ordinateur, il est possible alors de determiner 
s*il y a presence, ou non, d'un corps 1 sur la 
portion de voie 4. entre ies points objets et ies 
points images. 

En effet, lorsqu'un corps 1 recouvre deux 
points objets 5, 6 de la portion de voie pr^sentant 
entre eux une difference de luminosity importante, 
I'analyse des points images 15, 16 conespondants 
situds sur une m§me ligne de lecture 17 de Timage 
11 ne fait pas apparattre une diff&'ence de lumino- 
sity entre ces deux points images, car Ies corps 1 
qui passent sur Ies points objets 5, 8 sent gen^ra- 
lement de couieur uniforme, surtout sur une portion 
de leur surface relativement petite par rapport k 
teur surface totale, vue par la camera viddo. 

Rydproquement. si la difference de luminosity 
des deux points images 15, 16 est sens9)lement 
nulle, ou du moins tr^s inferfeure k celle de ces 
deux points images lorsqu*ii n'y a pas de corps 1 
sur la portion de voie 4, on paut pr4sumer qu'i! y a 
un corps 1 sur la portion de vole 4, entre ces 
points bnages et Ies points objets. 

La comparaison de la luminosity de deux 
points images sur une mSma ligne de lecture, sur 
la cible 12 de la camera 29, dans Timage 11 de la 
portion de voie 4. permet done de presumer la 
presence, ou non, d'un corps 1 entre la camera 
video et la portion de voie. 

En effectuant pluaeurs comparalsons comma 
decrit d-avant pour des ensembles de trois points 
images 15, 16, 19 situes sur plusieurs lignes ima- 
ges 17, 21, 22, il est possible d'eiiminer. dans 
rensemble des informatrons regues par la cible de 
la camera, cellos relatives h des corps parasites 
passant entre la camera et la surface de ta portion 
de voie 4, et done de condure avec une quasi- 
certitude h la presence, ou non, d'un corps 1 sur la 
portion de voie 4. 

A la lecture de la description d-dessus. on 
peut constater que le procedy selon Pinvention est 
tr^s simple et qu'ii peut §tre mis en oeuvre Irhs 
facdement. il est de plus evident qu'il peut trouver 
de nombreuses applications, notamment celles 
yvoquees au debut de la presente description. En 
particulier. il a yte experimente par le Oemandeur 
pour le comptage des vehicules automobiies sur 
une portion de voie donnee et Ies resultats ot>tenus 
ont yte tr§s satisfaisants puisque le pourcentage 
d'erreurs fut inferieur k un pour cent. 

Revendlcations 

1. Precede pour detenniner retat d'occupation 
d'une portion de voie (4) apta h §tre parcounie 
par des corps (1) de toute nature et tllumlnee 
par une source de lumi^re, ladite portion de 
vde comportant au molns deux points objets 
(5,6) definissdnt une droite (7) sensiblement 



peipendiculaire k la direction (d) de deplace- 
ment desdits corps sur ladite portion de vole, 
Ies deux dUs pdnts objets etant separes par 
une distance inferieure k la targeur desdits 

5 corps et presentant entre eux une difference 
de luminosity, tedit procedy ytant caractyrisy 
par te fait qu'il conslste ; 

k fonmer une Image (11) de ladite portion 
de vole (4) dans un plan dtuy k un niveau 

TO supyrieur k celui du point le plus haut de i'un 
desdits corps aptes k se dyplacer sur ladite 
portion de vole, 

k identifier, dans Timage (11) de ladite 
portion de voie, Ies points images (15,16) des 

16 deux dits points objets, et 

k comparer IMntensite lumineuse regue sur 
ies deux dits points images (15,16), une diffe- 
rence de luminosity non nulle conrespondant k 
une presomption de I'absence d'un corps (1) 

20 sur ladite portion de voie (4), une difference de 
luminosity sensiblement nulle conrespondant k 
une presomption de la presence d'un corps 
sur ladite portion de vole, entre lesdits points 
objets et points images. 

25 

2. Precede selon la revendlcation 1, caracterise 
par le fait que I'identification, dans Timage (11) 
de ladite portion de vole (4), des images des 
deux dits pdnts otijets (5,6), quand ladite por- 

30 tion de vote (4) comporte deux zones de points 
(18, 38) presentant une luminosity differente et 
quand lesdits deux pdnts objets (5^) appar- 
tiennent respectivement k ces deux cfites zo- 
nes, est obtenue en determinant la ligne (17) 

$5 image de ladite droite (7) definie par Ies deux 
dits points objets, k comparer la quantity de 
lumi^re regue par un premier point image (16) 
de cettedite Sgne image avec ceile regue par 
au moins un deuxi&nne point ima^ (15) de 

40 cette mdme ligne, ta distance separant ces 
deux premier et deuxi^me pdnts images etant 
inferieure k la largeur (50) de I'image (51) d'un 
dit corps, et k repyter cette comparaison au- 
tant de fols qu'il est necessaire pour trouver au 

46 moins deux pdnts images (15,16) presentant 
une dif^rence de luminosity. 

a. Procedy selon la revendlcation 2, caracterisy 
par le fait qu'il conslste en outre, sur ladite 

50 ligne image (17) de ladite droite (7), k compa- 
rer la quantity de lumiyre regue par le premier 
pdnt image (18) de cettedlta ligne image avec 
ceUe regue par un troisi&me point image (19) 
de la mdme figne, lesdits deuxi&me (15) et 

55 troisi&me (19) points images encadrant ledit 
premier point image (16). et k repyter cette 
comparaison autant de fds qu'il est nycessaire 
pour trouver au rnolns un pdnt-miOeu image 
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(16) encadr^ de deux points images (15,19) et 
prdsentant una luminosity diffdrente de celle 
de ces deux points images I'enca rant 

4* Proc^dd selon I'une des revendications 2 et 3, 5 
caract^ris^ par le fait qu*il consiste h. d4termi- 
ner pfusieurs ensembles d'au moins deux 
points images, chaque ensemble appartenant 
k la iigne Image (17,21^2) d'une dite droita (7) 
d^finte par deux points objets et la distance 70 
s^parant les deux lignes images extremes 
(17,22) €tant inf^rieure k la longueur (52) de 
I'image (51) des corps ayant, suivant ladite 
direction de deplacement. une longueur (30) 
minimale pour les corps aptes h se ddplacer is 
sur ladite portion de vde (4). 

5. Proc^d^ selon Tune des revendications 2^4, 
caract^rfs^ par le fait qu*il consiste k former 
une image de ladite portion de voie (4) sur la 20 
able (12) d'une camira vid^o (29). 
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Patentanspruehe 

1. Verfahren zur Beslimmung das Belegungszustan- 
des eines Streckenabschnitts (4). der von Kdrpern 
(1) belisbiger Art durchlaufen werdsn kann, und 
welbher von einer Lichtquelle beleuchtet wird. da- 
durch gekennzelchnet. da(3. wobei der Streckenab- 
8chnm wenlgstens zwei Objdktpunktd (5, 6) auf* 
welst, die eine zur Bewegungsrichtung (8) der Kor- 
per auf dem Streckenabschnitt im wesentlichen 
senkrechte Qerade (7) deflnieren. und die bekien 
Objektpunkte durch einen genngeren Abstand ats 
die Breite der Kdrper getrennt sind und unterefnan- 
der einen Unterschted in der Heltigkeit aufweisen, 
es darn besteht: 

ein Abbild (11) des Streckenabschnitts (4) in ei- 
ner Ebene zu erzeugen, die In einem hoherem 
Niveau als afs demjenigen des hochsten Punk- 
tes eines der Kdrper, die sich auf dem Strek- 
kenabsclnnltt bewegen konnen, gelegen ist. 
In dem Abbiid (11) des Streckenabschnitts die 
Bi(c4punkte(15. 16) der bekien Objektpunkte zu 
kJentffizieren, wenn es keinen Kdrper (1) auf 
dem Streckenabschnitt (4) gbt, und 
die auf den beiden Bildpunkten (15, 16) erhal- 
lene Lfcht-lntensitat zu verglelchen, wobei ein 
l-leliigkeitsunterschled ungleich Null einer Ver- 
mutung uber die Abwesenhert eines Korpers 
(1) auf dem Streckenabschnitt (4) entspricht, 
ein HeDlgkeitsunterschied im wesenUichen 
gleich Null einer Venmutung Qber die Anwesen- 
heft eines Korpers auf dem Streckenabschnitt 
entspfidit, zwtschen den Objektpunkten und 
den Bildpunkten. 

2. Verfahren nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeich- 
net, daB in dem Abbild (11) des Streckenabschnitts 
(4) die IdentifikatkDn der Bikjer der bekten Objekt* 
punkte (5, 6), wenn der Streckenabschnitt (4) zwei 
Zonen von Punkten (18, 38) aufweist, die eine un- 
terschiedllche HelHgkeit aufweisen, und wenn die 
betden Objektpunkte (5, 6) jeweils zu den beiden 
Zonen gshor en, dadurch erhalten wird. daS die Ab- 
bikJ-Linie (17) der Geraden (7) bestimmt wird, wel- 
che von den bekien Objektpunkten definiert ist, 

. wenn es keinen Kdrper (1) auf dem Streckenab- 
schnitt (4) gibt, die von einem ersten Bikipunkt (16) 
dieser AbbiU-Linte erhattene Uchtmenge mit der|e- 
nigen vergfichen wird, die von wenigstens einem 
zweilen BiUpunkt (15) dieser seiben Unie erhalten 
wird, wobei der Abstand. der diese beiden ersten 
und zweften Bilcipunkte trennt, geringer ist als die 
Breite (50) der AbbUdung (51) eines Korpers. und 
dieser Vergleich so oft wie notwendig wiederholt 
wird,umwenigstenszweiBiUpunkte(l5. 16)zufm> 
den. die einen HeQigkeitsunterschied aufweisen. 



3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzekih* 
net, da(5esfemerdarlnbesteht,aufder AbbikJ-Linie 
(17) der Geraden (7) die von dem ersten Bikipunkt 
(16) dieser AbbikJ-Linie ertialtene Uchtmenge mit 

5 darjenigen zu vergleichen. die von einem dritten 
Bildpunkt (19) dieser seiben Unie erhalten wurde, 
wobei die zweiten (15) und dritten (19) Biklpunkte 
den ersten BiUpunkt (16) umgeben. und diesen 
Vergleich so oft wie notwendig zu wiederholen, urn 

10 wenlgstens einen Bikimlttetpunkt (1 6) zu finden, der 
von den bekien Bildpunkten (15, 19) umgeben ist 
und der eine von derjenigen dieser beiden ihn um- 
gebenden ^Mpunkte unterschiedlnhe Helligkeit 
aufweist. 

IS 

4. Verfahren nach einem der AnsprOche 2 Oder 3, da- 
durch gekennzelchnet, daS es darin besteht, meh- 
rere Gruppen von wenigstens zwei Bikfpunkten zu 
bestimmen, wobei jede Gruppe zu der Abbiki-Unie 

20 (17, 21 . 22) einer von zwei Objektpunkten deflnler- 
ten Geraden (7) gehort und der Abstand, der die 
beiden auBeren AbbikJ-Unien (17, 22) trennt, gerin- 
ger Ist als die Ldnge (52) des Abbikies (51 ) der Kdr- 
per. die in Bewegungsrichtung eine Mindestlange 

25 (30) fflr Kdrper, die sich auf dem Streckenabschnitt 
(4) bewegen kdnnen. aufweisen. 

5. Verfahren nach einem der Ansprflche 2 bis 4. da- 
durch gekennzelchnet, daS es darin besteht, em 

30 Abbik) des Streckenabschnitts (4) auf dem Auftreff- 
oit (12) einer Videokamera (29) zu erzeugen. 



Claims 

35 

1. A method of detennining the occupancy state of a 
portion of path (4) suitable for toeing Uavelled along 
by bodies (1) of any kind and illuminated by a light 
source, the method being characterized by the fact 

40 that said path portkxi includes at least two object 
points (5. 6) defining a straight line (7) substantially 
perpendtoutarto the direction (8) of displacement of 
sakJ bodies along saki path portion, said two object 
points being spaced apart by a distance ^nailer 

4S than the width of sakl bodies and presenting a mu- 
tual difference in luminosity, the method consisting 
tn: 

rormmg an intage (11) of sakJ path portk>n (4) 
so in a plane situated at a level higher than the 

highest point of any one of sakl bodies suitable 
for moving along said path portfon; 
in the image (1 1 ) of said path portion, identifying 
image points (15, 16)correspondingtosaidtwo 
55 object points when there is no body (1 ) on said 

path portton (4); and 

ootnpamg the tight intensities received at said 
two Image points (15. 16), with a non-zero dif- 
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ferenca in luminosity corresponding to a pre- 
sumption that no body (1) is present on said 
path portion (4), and with a substantiatiy zero 
difference in luminosity corresponding to a pre- 
sumption that a body Is present on said path s 
portion between said object points and said im- 
age points. 

2. A method according to claim 1 . characterized by the 
fact that when said path portion (4) includes two io 
zones of points (18, 38) of different luminosity, and 
when said two object points (5, 6) belong respec- 
tively to said two zones. Images of said two object 
points (5, 6) are Identified in the Image (11) of said 
path portion (4) by determining the image tine (17) is 
corresponding to said straight line (7) defined by 
said two object points when there is no body (1 ) on 
said path portion (4). comparing the quantity of light 
received by a first image point (16) In said image 
line with the quantity of light received by at least one so 
second Image point (15) of the same line, the dis- 
tance between said first and second Innage points 
being less than the width (50) of the Image (51) of 
one of said bodies, and in repeating said compari- 
son as many times as necessary to find at least two 2* 
image points (15, 16) that present a difference in 
luminosity. 

3. A methiod according to claim 2, characterized by the 
fact that, on said Image ilne (1 7) of said straight line 30 
(7), the method consists further In comparing the 
quantity of light received by the first image point (1 6) 

of said image fine with the quantity of light received 
by a third image point (19) of the same line, said 
second and third Image points (1 5, 1 9) being on op- 9$ 
posite sides of said first Image point (16). and in re- 
peating said comparison as often as necessary to 
find at least one image midpoint (1 6) having two im- 
age points (15, 19) on either side thereof and pre- 
senting luminosity that is different from the lumlnoe- 40 
ities of said two omage points on either side thereof. 

4. A method according to claim 2 or 3, characterized 
by the fact that it consists in determining a plurality 

of sets of at least two image points, each sat be- ^5 
longing to the image line (17, 21 , 22) of one of said 
straight lines (7) defined by two Image points, with 
the distance between the two extreme image lines 
(17. 22} being shorter than the length (52) in ^'d 
displacement direction of the images (51 ) of bodies so 
that are of minimum length (30) for bodies suitable 
for moving over said path portion (4). 

5. A method according to any one of clainr^ 2 to 4, 
characterized by the fact that it consists In forming ss 
an unage of said path portion (4) on the target (12) 

of a video camera (29). 
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